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(57【 要約 】 

本 発明 は 、 物 理 的 お よび 仮想 的 資源 の た め の 管理 プロ i TT 

グラ ム を 備え る ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト と 、 使 用 方 法 と PD CHOREGRAPNE 


、 管 理 プ ログ ラム を プロ グラ ム す る た め の 方 法 と に 関す 
る 。 資源 (140、1410、1420) は 行動 (13 
0、1310、1320) を 実行 する よう に 要求 され る 
。 資源 と 行動 は 、 オ ブ ジ ェクト ツリー で 随意 的 に 定義 さ 
れる 階層 的 サブ セッ ト に 組織 化 さ れる 。 行動 に よる 資源 
の 使用 の 競合 は 局所 的 に 解決 され 、 資 源 を 予約 する 行動 
は 、 ユ ー ザ に 、 行動 を 予約 する こと に より 資源 を ロッ ク 
する 選択 肢 と 、 第 1 の 他 の 要求 する 行動 に 賛成 し て 解放 ペー マー 
する 選択 肢 と 、 進 行 中 の また は 休止 の 行動 の 部 分 的 実行 zo FIG1 


の 選択 肢 と 、 を 提示 する よう に プロ グラ ム さ れる 。 ソ フ に 
ト ウ エア ツ ー ル キッ ト は 、 行動 の プロ グラ ミ ング を 可能 sto Sever rouroe mana mo 

に する 開発 環境 に お いて グラ フィ ッ ク 的 や り 方 で 本 発明 Pier 

の 資源 管理 プロ グラ ム を プロ グラ ム す る こと を 可能 に す 1 eeeeA 
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る 。 


